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最初は Arduino Uno を使用し，ブレッドボードにジャンパーピンを刺す簡単な配線により
制御回路の制作を行った．また，一度に四つのモーターを制御する必要があるためモーター



























ンサを左右と中央で 3 つの計 5つを配置した．（図 3参照）
センサを増やしたことにより Arduino Uno の制御用の端子
が足りなくなったため端子が多い














































































図 7 完成したロボット 
図 8 車体上部 
